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では、トーチの左右、上下と溶接速度の三方向駆動軸を同時制御することで、開先ギャップが O ，.._， 3 mm と連続に
変化するにもかかわらず開先倣いしながら、しかも、ギャップ有無に関係なく脚長一定化(等脚長 6 mm狙~ ，)を
可能にし、溶接品質の安定化を実現できている D
(5)最後に、実際の造船における狭あいな曲がりブロックを対象にして、小型、軽量の可搬性に優れた装置システム
について検討を進め、高速オシレートアークとその適応制御自動溶接システムを装備した自走式の小型自動溶接
-570-
装置の開発を行っている o 実用部材による本装置の適用では、これまで得られた本研究成果の実用性を検証でき
ると共に、狭あい溶接部の自動化に求められるオペレータとの効率的な協業を可能にする小規模、分散型の自動
制御システムに、高速オシレートアークが有効であることを示している。
以上のように、本論文は、 MAG 溶接における新たな自動化・品質安定化技術として高速オシレートアーク法が有
効であることを示すとともに、本手法とその適応制御自動溶接システムを装備した自走式の小型自動溶接装置を開発
して実際の造船における実用性検証を行っており、 MAG 溶接の自動化、ロボット化、品質安定化のための指針を与
え、今後の適用拡大に貢献するところが大き L、。よって、本論文は博士論文として価値あるものと認める o
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